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Aktivitas yang dilakukan manusia setiap hari dituntut untuk berpindah-
pindah tempat dari tempat satu ke tempat yang lain. Hal ini menginspirasi 
pembuatan prototype robot penghindar halangan yang dapat berjalan terus 
menerus untuk menghindari halangan. Prototype robot penghindar halangan ini 
termasuk jenis mobile robot yang memiliki fungsi menyerupai makhluk hidup 
yang dapat berpindah tempat tanpa membentur halangan.  
Prototype robot penghindar halangan ini dilengkapi motor DC gearbox 
sebagai penggerak robot dan sensor ultrasonik yang berfungsi sebagai kemudi 
robot untuk menghindari halangan. Kontrol utama robot penghindar halangan 
adalah mikrokontroler yang berfungsi mengatur kinerja dari sensor ultrasonik dan 
motor DC, pada saat catu daya robot dihidupkan mikrokontroler akan 
memerintahkan sensor ultrasonik untuk memancarkan sinyal ultrasonik yang 
berfungsi mendeteksi halangan disekitar robot sehingga pada saat sensor 
ultrasonik mengirim data pada mikrokontroler, fungsi dari motor DC akan 
dieksekusi oleh mikrokontroler, agar robot dapat berjalan sesuai data yang dikirim 
oleh sensor ultrasonik ke mikrokontroler, sehingga robot penghindar halangan 
dapat berjalan secara terus-menerus tanpa menabrak halangan yang ada di sekitar 
robot. 
Dari hasil pengujian, robot penghindar halangan dapat menjelajah arena 
dan  dapat menghindari halangan dengan baik jika kondisi lantai tidak licin dan 
pantulan sinyal ultrasonik yang dipancarkan oleh sensor ultrasonik dapat diterima 
kembali oleh sensor ultrasonik dengan sudut halangan tertentu. 
 





1.1     Latar Belakang 
Seiring dengan berkembangnya teknologi pada saat ini, kita dihadapkan 
pada  sesuatu  yang  dapat membuat  daya  kreaktivitas  kita semakin  meningkat.  
Untuk  mengembangkan  kreaktivitas  tersebut saya  mencoba membuat suatu 
rancangan prototype robot penghindar halangan.  
Robot penghindar halangan adalah sejenis robot yang didesain untuk 
mendeteksi adanya halangan di sekitar. Tugas robot  berjalan secara terus menerus 
tanpa membentur suatu halangan dan dapat mencari jalan keluar apabila robot 
menemui jalan buntu. Sehingga Robot penghindar halangan dapat dikatakan 
sebagai robot penjelajah. Robot penghindar halangan termasuk  jenis mobile robot 
yang menyerupai fungsi makhluk hidup yang dapat berpindah. 
Konstruksi Robot penghindar halangan ini digerakkan oleh dua penggerak. 
Penggerak menyebabkan gerakan maju atau mundur, sedangkan arah pergerakan 
dipengaruhi oleh kombinasi arah putar kedua penggerak. Kedua penggerak motor 
yang bekerja secara diferensial, tidak diperlukan suatu kemudi.  
  Sebagai kemudi robot penghindar halangan, saya menggunakan sensor 
ultrasonik. Sedangkan kontrol robot atas sensor ultrasonik dan penggerak motor 
dibutuhkan mikrokontroler yang berfungsi menerima data dari sensor ultrasonik 
sehingga mikrokontroler dapat menggerakkan motor sesuai data yang diterima 




maka robot dapat berjalan tanpa membentur halangan. Agar fungsi robot untuk 
menghindari halangan tercapai, maka dibuatlah sebuah arena sebagai simulasi 
jalur robot untuk menghindari halangan. 
 
1.2 Perumusan Permasalahan 
Pada tugas akhir ini  perumusan masalahnya membahas mengenai robot 
penghindar halangan yang berada di depan, maupun di samping kiri dan kanan 
robot. dibawah ini adalah beberapa perumusan masalah dari robot penghindar 
halangan : 
1. Membuat perangkat lunak yang mampu mengontrol pergerakan robot 
untuk menghindari halangan secara otomatis. 
2. Membuat komunikasi data serial sehingga dapat menyalurkan 
informasi yang telah diolah oleh software dari komputer ke 
mikrokontroller 
3. Bagaimana robot dapat mengetahui halangan yang ada di depan, 
samping kanan, maupun samping kiri sehingga robot dapat 
menghindarinya. 
4. Bagaimana robot dalam melakukan kinerja berupa gerakan : maju, 
belok kanan, dan belok kiri setelah mendeteksi adanya halangan. 
 
1.3    Batasan Permasalahan 
Dalam menganalisa robot penghindar halangan ini, perlu diberikan 




pemecahan serta pembahasannya. Adapun batasan – batasannya adalah sebagai 
berikut : 
1. Robot menggunakan motor DC gearbox. 
2. Menggunakan IC L298 untuk driver motor. 
3. Sensor ultrasonik yang digunakan adalah buatan Ping parallax. 
4. Menggunakan bahasa pemrograman C ++. 
5. Mikrokontroller yang digunakan adalah AT89C51 
 
1.4    Tujuan  
Adapun tujuan dilaksanakan perancangan tugas akhir  ini adalah : 
Membuat sistem yang dapat mengidentifikasi suatu halangan yang berada 
di depan, samping kanan, maupun samping kiri robot sehingga didapatkan respon 
untuk menghindarinya. 
 
1.5    Manfaat 
 Manfaat dari penelitian : 
1. Untuk pengembangan prototype robot pendeteksi titik api. 
2. Untuk pengembangan prototype robot pemadam api. 
 
1.6.  Metodologi Penelitian 
Metode penelitian yang digunakan dalam pembuatan sistem 
mikrokontroler ini percobaan langsung jika gagal coba lagi atau trayer error 




1. Study literatur, metode pengumpulan data yang diperoleh dari buku-buku 
yang tersedia serta dari browsing melalui internet. 
2. Perencanaan alat, metode dalam perencanaan alat yang akan dibuat. 
3. Pembuatan kerangka robot. 
4. Pembuataan rangkain elektronika robot. 
5. Pembuatan software, metode pembuatan software yang akan ditanam 
dalam sistem mikrokontroler. 
6. Pengujian alat dan analisa alat, metode ini untuk menguji alat yang telah 
dibuat serta hasil analisa terhadap data hasil pengujian. 
7. Kesimpulan, metode dalam mengambil kesimpulan dari hasil pengujian 
dan analisa data pada sistem. 
8. Penyusunan buku laporan, metode dalam pengambilan laporan 
berdasarkan serangkaian kegiatan yang telah dilakukan dalam 
penyelesaian tugas akhir. 
 
1.7.  SISTEMATIKA PEMBAHASAN 
 Dalam penyusunan tugas akhir, sistematika pembahasan diatur dan 
disusun dalam enam bab, dan tiap-tiap bab terdiri dari sub-sub bab. Untuk 
memberikan gambaran yang lebih jelas, maka diuraikan secara singkat mengenai 







BAB I :   PENDAHULUAN 
Bab ini menjelaskan tentang latar belakang, perumusan dan pembatasan 
masalah, tujuan dan manfaat, serta metodologi dan sistematika penulisan. 
 
BAB II : TINJAUAN PUSTAKA 
Bab ini menjelaskan tentang mengenai teori – teori, yang digunakan 
dalam perancangan dan pembuatan alat serta pendapat - pendapat tentang sistem 
yang dibangun serta mengenai prinsip kerja dari komponen yang digunakan.. 
 
BAB III : PERANCANGAN 
Pada bab ini membahas mengenai apa saja yang perlu dianalisa untuk 
kebutuhan sistem meliputi : kebutuhan data, kebutuhan proses, perancanangan 
sistem berbasis mikrokontroler AT89C51, komunikasi sensor ultrasonik ping 
parallax, serta  analisa dan desain sistem yang telah dibuat sebelumnya dan 
kebutuhan hardware dan software 
 
BAB IV : IMPLEMENTASI 
Bab ini menjelaskan tentang implementasi dari pembuatan perancangan 
robot penghindar halangan. 
 
BAB V  : UJI COBA 
Bab ini berisi tentang pengujian driver motor, sensor ultrasonik serta uji 






BAB VI : KESIMPULAN 
 Bab ini berisi tentang kesimpulan dan saran yang mungkin dapat 
bermanfaat bagi perbaikan dan perencanaan robot yang lebih lanjut. 
